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SYSTEME DE GUI DAG E POUR VEHICULE DE TRANSPORT EN COMMUN. 



(§p L'invention conceme un systeme de guidage pour un 
venicule de transport en comrnun en vue cf assister le con- 
ducteur sur tout ou partie du pancours. 

L'invention reside dans le fait que ie guidage est realise 
par un marquage code optique (16) sur la chaussee qui est 
detects et analyse par un disposltlf embarque ainsi que par 
un couloir dtfini par deux murets lateraux (18, 20) qui coo- 
perent avec des galets portes par des bras solldaires de la 
direction du vehicule. 

L'invention est applicable aux vShicules de transport en 
comrnun. 
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SYSTEMS DE GUI DAG E POUR VEHICULE DE TRANSPORT EN COMMUN 

L f invention concerne les systemes pour guider les 
vehicules terrestres, notamment les vehicules de 
transport en coramun, sur tout ou partie d f une voie 
urbaine sur laquelle circulent d'autres vehicules. Elle 
concerne plus particulidrement un systdme pour assister 
le conducteur d'un vehicule de transport urbain a la 
manoeuvre de celui-ci sur tout ou partie de son 
parcours . 

XI existe de nombreux systemes du guidage d'un vehicule 
terrestre qui peuvent etre classes en deux categories : 
les systemes guides materiels et les systemes guides 
immateriels. 

Les systemes guides materiels mettent en oeuvre des 
Biurets lateraux ou des rails disposes sur la chaussee, 
sur lesquels viennent prendre appui des galets de 
guidage montes sur les essieux directeurs du vehicule. 
De tels systemes presentent 1 ■ inconvenient d'utiliser 
des voies de roulement permanentes qui necessitent une 
infrastructure lourde et coQteuse, parfois difficile a 
integrer dans l f ensemble du reseau de circulation. Par 
ailleurs, le guidage ne peut etre permanent, notamment 
aux carrefours, de sorte que le chauf f eur/machiniste 
doit reprendre souvent le contrdle du vehicule. 
Les systemes . guides immateriels sont bases sur la 
detection £ distance d'une reference de position 
caracteristique de 1 ■ environnement externe du vehicule 
par 1* intermedia ire d f un capteur dedie a cette 
reference et embarque sur le vehicule* Les references 
de position sont, soit du type passif dans le cas de 
marquage optique sur la chaussee ou de type actif dans 
le cas de filoguidage. Le guidage consiste alors a 
fair© suivre au vehicule la trajectoire desiree, soit 
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en indiquant au chauf f eur/machiniste les actions a 
effectuer, soit en agissant directement sur les organes 
du v£hicule. 

De tels systdmes guides immat^riels prfesentent 
5 l f avantage par rapport aux pr§c£dents d f avoir un codt 
d 1 infrastructure plus faible et d'etre plus facilement 
compatibles avec le reseau urbain de circulation car 
ils n'utilisent pas d'ouvrages apparents qui sont 
coQteux et entravent la circulation des autres 
10 vehicules. Par ailleurs, dans le cas d'un filoguidage, 
le systeme est sensible aux perturbations 
electromagnetiques et la localisation du vdhicule n'est 
pas precise car la port£e laterale du capteur est 
d 1 environ 15cm, 

15 Dans le cas d'un marquage optique associe a un capteur 
du type camera vidfeo, la localisation est plus precise 
qu'avec le filoguidage et n'est pas sensible aux 
perturbations electromagnfetiques mais la detection du 
marquage peut etre perturb^e par des phenom£nes 

20 d f 6blouissement et de masquage du marquage. 

Le but de la prfesente invention est done de rfealiser un 
systfeme de guidage pour v§hicule de transport en comraun 
qui associe la souplesse du guidage immatferiel a la 
s€curit6 du guidage materiel. 

25 A cet effet, le guidage est principalement realise par 
un marquage au sol code qui est detecte par una camera 
vid6o tandis que la sfecurite du guidage est obtenue par 
la cooperation de murets le long de la voie avec des 
galets solidaires du vfehicule qui agissent sur la 

30 direction en tant que de besoin. 

L 1 invention concerne done un systSme de guidage pour 
vShicule de transport en comraun, caractSrisfe en ce 
qu'il comprend ; 
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- un marquage optique code qui est dispose sur la 
chaussfee pour dSfinir le trajet du v£hicule et ses 
dif f ^rentes caract£ristiques , 

- un dispositif embarque a bord du v£hicule pour 
detecter le marquage optique code et pour ^laborer 
des signaux de coitunande du v€hicule en direction de 
manifere qu'il suive le trajet d6fini par le marquage 
optique code et respecte les caract£ristiques du 
trajet, 

- deux murets disposes de part et d' autre du marquage 
optique code de maniere a d£finir, sur des parties 
d£termin£es du trajet, un couloir de passage pour le 
vShicule dont la largeur correspond a l'fecart lateral 
maximal du v§hicule par rapport au marquage optique 
code , et 

- des galets supports par des bras sol Ida ires du 
v£hicule et cooperant, d'une part, avec les murets 
et, d' autre part, avec la direction du vehicule pour 
donner une indication de la position du vehicule dans 
le couloir, 

Dans un premier exemple de realisation, les bras de 
support des galets sont solidaires de la direction et 
les galets ne viennent en contact avec les murets que 
dans le cas d f un 4cart lateral maximal du v6hicule par 
rapport au trajet du marquage optique code de maniere a 
modifier l 1 angle de braquage du vehicule. Dans ce 
premier exemple de realisation, la conduite du vehicule 
est assur6e par la combinaison du marquage et du 
dispositif embarque, les murets et les galets 
n 1 intervenant que pour la securite du vehicule. 
Dans un deuxiSme exemple de realisation, les galets 
sont en contact permanent avec les murets par 
1' intermedia ire de bras de suspension solidaires de la 
direction pouvant etre 6quipes de capteurs d« efforts. 
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Dans un troisieme exemple de realisation, les bras du 
support des galets sont solidaires de la direction du 
v£hicule et les galets ne viennent en contact avec les 
murets que dans le cas d'un ecart lateral maximal du 
5 vihicule par rapport au trajet de marquage pour assurer 
la securite du vfehicule ; il est prevu des capteurs de 
position latSrale du vehicule par rapport aux murets 
pour fournir des informations de distance par rapport 
aux murets, ces informations de distance servant & 
10 determiner la position du vehicule entre les murets 
pour valider ou non les signaux de commande du vfehicule 
fournis par le dispositif embarqu6. 

D'autres caracteristiques et avantages de la presente 
invention apparaltront a la lecture de la description 
15 suivante d'exemples particuliers de realisation, ladite 
description Stant faite en relation avec les dessins 
joints dans lesquels : 

- les figures la et lb sont des schfemas montrant un 
systfeme de guidage d'un vfehicule de transport en 

20 commun selon 1 • invention dans le cas d' entree dans 

une station et dans le cas d'un passage en courbe; 

- la figure 2 est un schema montrant un vehicule de 
transport en commun equipe des dispositifs lui 
permettant de mettre en oeuvre l 1 invention ; 

25 - la figure 3 est un schema montrant les interactions 
entre le v§hicule et les deux modes de guidage du 
vehicule ; 

- la figure 4 est un diagramme montrant le 
f onctionnement du systeme de guidage dans le cas oil 

30 les galets ne sont pas en contact permanent avec les 

murets ; 

- la figure 5 est un diagramme montrant le 
f onctionnement du systeme de guidage dans le cas oft 
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les galets sont en contact permanent avec les 
murets ; 

- la figure 6 est une courbe de variation de I 1 effort 
sur le galet en fonction de 1 1 ecrasement de 
1' ensemble galet-bras de suspension ; 

- la figure 7 est un diagramrae montrant le 
f onctionnement du systeme de guidage dans le cas oH 
les galets ne sont pas en contact permanent avec les 
murets ioais en mettant en oeuvre des capteurs de 
position laterale du vehicule par rapport aux 
murets ; 

- la figure 8 est un diagramme montrant la procedure 
d'alignement du vehicule a 1 • entree du couloir de 
passage entre les murets, et 

- la figure 9 est un diagramme montrant la procedure de 
franchissement d'un passage pieton. 

Un systeme de guidage d'un vehicule de transport en 
commun 10 sur une chauss€e bordee d f un quai ou trottoir 
12 comprend sur la chauss£e (figure 1) : 

- un marquage optique cod6 16 qui est dispos6 sur la 
chaussfee pour dfefinir le trajet du vehicule 10 et ses 
diff ^rentes caractSristiques, et 

- deux murets 18 et 20 disposes de part et d» autre du 
marquage optique code 16 de manidre a d§finir, sur 
des parties d€termin§es du trajet, un couloir de 
passage du vehicule 10 dont la largeur correspond 
sensiblement a l'fecart lateral maximal autorisS du 
vehicule par rapport au marquage optique code 16. 

Le marquage optique cod£ comprend, par exemple, deux 
lignes parallSles 30 et 32 de traits interrompus 34, 
chaque trait ayant, par exemple, une longueur de 75cm 
s£par6 du pr6c6dent et du suivant par une longueur de 
25cm, soit un pas d'un metre par trait. Le codage peut 
Stre realist en ajoutant un troisiSme trait adjacent du 
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c6t6 gauche 36, ou c6t§ droit 38 dans le sens de la 
circulation du vehicule a deux couples de traits des 
lignes 30 et 32. Le trait c6t€ gauche 36 correspond a 
un code ou plot Rl signifiant le d£but de la phase 
5 d'accostage k une station 14 ainsi que le type 
d'accostage tandis que le trait c6t£ droit 38 
correspond a un code ou plot R2 du type d'accostage. 
Le codage des plots peut avoir d'autres significations 
telles que le passage a un carrefour ou le 

10 f ranchissement d f un passage piston. 

II est clair que d'autres cryptages de marquage peuvent 
§tre mis en oeuvre pour r£aliser 1* invention et, 
notamment, n f utiliser qu'une seule ligne de traits 
ininterrompus ainsi qu'un pas variable qui peut 

15 feventuellement fitre cod6. 

De tels marquages ont ete decrits dans la demande de 
brevet N° 9 6 10789 deposee par la demanderesse le 4 
septembre 1996 sous le titre : "SYSTEME D 1 ASSISTANCE A 
LA CONDUITE D 1 UN VEHICULE, NOTAMMENT POUR L 1 ACCOSTAGE A 

20 UN QUAI" . 

Les murets 18 et 20 sont disposes de part et d 1 autre du 
marquage 16 pour dfefinir un couloir de passage ou de 
rouleraent du vehicule 10 sur certaines parties du 
trajet, particuli&rement pour celles qui sont 
25 rectilignes ou prfesentent des courbes de grand rayon de 
courbure . 

Dans le cas de la figure 1, ces murets s'arretent des 
le d&but de 1» entree en station de manidre & permettre 
au vehicule d f effectuer le trajet d f accostage selon la 
30 ligne 28. II en serait de m£me pour un passage pifiton 
ou a un carrefour. 

La largeur du couloir est lSgSrement sup§rieure a celle 
du vehicule pour tenir compte de l'6cart lateral 
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admissible que peut avoir le vehicule par rapport a un 
marquage 1 6 . 

Sur le vehicule 10, le systeme de guidage comprend 
(figure 2) : 

- un dispositif de detection 22 du marquage codS 16 a 
bord du vehicule qui fournit des informations de 
position du vShicule par rapport au marquage ; 

- un dispositif de calcul 24 pour calculer, a partir 
des informations de position et de codage fournies 
par le dispositif de detection 22 , une trajectoire 28 
dite de consigne et pour elaborer des signaux de 
commande d'organes de direction 26, 50 et 
d' information d'etats 4 0 du systeme, et 

- des galets 42 months sur des bras 44 qui sont 
solidaires du m^canisme de direction 4 6 par 
1 'intermedia ire d'aroortisseurs (non represents) et 
munis de capteurs 48 indiquant le contact du galet 
avec le muret associe par un signal £lectrique qui 
est applique au dispositif de calcul 24. 

Dans un deuxidme mode de realisation, les bras 44 
peuvent aussi comporter un capteur 48, roais ce n'est 
pas indispensable au f onctionnement du systdme, 
indiquant le contact du galet avec le muret associfi et 
le signal felectrique correspondant est appliqu§ au 
dispositif de calcul 24. 

Dans un troisi&me mode de realisation, le vehicule 
comporte, outre les galets sans contact permanent avec 
les murets du premier exemple de realisation, des 
capteurs 52 de la position lat6rale du vehicule par 
rapport aux murets 18 et 20, par exemple a 1'avant et a 
1 1 arriSre . Ces capteurs f ournissent des signaux 
electriques qui sont appliquSs au dispositif de calcul 
24 et qui sont reprfesentatif s de la distance des 
capteurs 52 et done du vShicule par rapport aux murets. 
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La demande de brevet fran$ais pr§cit§e dUscrit un 
exemple particulier de realisation du dispositif de 
detection 22, du dispositif de calcul 24 , des organes 
de direction 2 6 sur la colonne de direction 50 et des 
5 organes d • information d'£tats 4 0 dans le cas d'un 
systeme d 1 accostage a un quai. Un tel systeme 
d'accostage £ un quai peut §tre utilise pour mettre en 
oeuvre le systeme de guidage selon 1' invention 
moyennant quelques adaptations qui sont du domaine de 
10 l'homme du mfetier, 

Le diagramme de la figure 3 permet d'expliquer le 
fonctionnement du syst&me de guidage selon l 1 invention 
dans les trois modes de realisation* 

Les informations qui sont necessaires au guidage du 
15 v6hicule proviennent du marquage au sol 16 , du v^hicule 
10 par 1' entree 54 et des murets lateraux 18 , 20 par 
les galets 42 et sont traitSs dans le dispositif de 
calcul 24 pour assurer le pilotage et la securite du 
vehicule. 

2 0 Les informations fournies par le marquage 16 via le 
dispositif de detection et d' analyse 22 sont utilises 
pour d€finir une trajectoire de consigne par 
l 1 intermfediaire d'un module d 'asservissement 60. Le 
calcul de 1" angle de consigne de braquage a consigne est 

25 realise par un module 62. 

Les informations fournies par les murets 18 , 2 0 via les 
galets 42 et les bras 44 sont utilis§es pour assurer la 
sficuritS transversale du vehicule par un module 68, La 
position du bus dans la voie peut etre calculee par un 

30 module 70 de manidre a determiner la tolerance 
a contr61e de la valeur de consigne a consigne a 
appliquer pour r€aliser 1 •asservissement- 
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Le vShicule fournit un certain nombre d 1 informations 
64, 66, telles que 1' angle de braquage a et la Vitesse 
V du vehicule, pour permettre le calcul de la consigne 
a appliquer. 

La coordination des actions entre le guidage et la 
securite est assuree par un module 72 qui determine 
1' angle de consigne a appliquer au moteur 76 de 
l'organe de direction 26 par 1 ' intermedia ire d'une 
boucle de regulation 74, 

Dans le premier exemple de realisation, les galets 42 
portes par les bras 44 ne sont en contact avec les 
murets 18 , 20 que dans le cas oil le vehicule sort de sa 
trajectoire. Dans ce cas, les galets prennent appui sur 
les murets qui, par 1 1 intermedia ire des bras 44 et 46, 
transmettent l 1 effort du contact a la direction pour la 
piloter . 

La figure 4 est un diagramme d 1 explication du 
fonctionnement de ce premier exemple de realisation. 
Dans ce diagramme et les autres, les ovales indiquent 
les entries et les sorties du systeme, les rectangles 
indiquent les etats et/ou evfenements du systeme et les 
losanges indiquent les tests. 

Le guidage mixte 81, c ■ est-a-dire par le marquage et 
les galets, est initialise d£s que le vehicule est 
aligne sur l*entr6e 80 du couloir, par exemple par la 
detection d'un code specif ique sur le marquage. Le 
guidage mixte reste actif tant gu'une information de 
fin de guidage mixte n'est pas acquise par un test 82 
qui resulte de la detection d'un code specif ique 
definissant la sortie a rSaliser, par exemple le code 
Rl d f accostage k un quai. 

En cas de fin de guidage mixte, le systeme passe dans 
le mode de sortie 90 defini par le code specifique du 
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marquage tel que l'accostage a un quai, le 
franchissement d f un passage pieton ou d'un carrefour. 
En 1* absence de detection de fin de guidage mixte, ce 
guidage est maintenu et la consigne de commande de la 
5 direction est calculee par l'etape 83. Un test de 
securite sur la position laterale du vehicule dans le 
couloir est effectue par l'etape 84 en detectant le 
contact eventuel des galets 4 2 sur les murets 18 , 20. 
Si le test est negatif, la priority est accord§e au 

10 guidage immateriel par le marquage et la consigne est 
appliquee par l f etape 87. Si le test est positif, le 
guidage immateriel est suspendu par l*etape 85 et la 
priority est accordee au guidage materiel par l'etape 
8 6 par le biais du bras qui pilote directement la 

15 direction du vehicule. Le systeme reste dans cet etat 
86 en 1* absence d f une instruction de re-initialisation 
88 de guidage mixte, cette instruction pouvant provenir 
de la detection d'un code specif ique sur le marquage. 
Les etapes 87 et 88 viennent reboucler sur le test 82 

20 de fin de guidage specifique. 

Dans le deuxieme exemple de realisation, les galets 42 
sont en contact permanent avec les murets 18, 20 et 
sont portes par les bras 44 qui sont munis d f un 
dispositif de suspension permettant de limiter les 

25 risques de rupture et de donner une souplesse mecanique 
au systeme materiel de guidage. La raideur des bras 
permet ainsi de limiter 1 1 application de consignes de 
braquage irrealistes. 

La figure 5 est un diagramme de f onctionnement de ce 
30 deuxieme exemple de realisation et seules les Stapes 
qui sont differentes de celles du premier exemple selon 
la figure 4 seront decrites. 

Si la reponse au test 82 de detection de fin de guidage 
mixte est negative, alors le systeme passe £ l'etape 83 
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de calcul de la consigne de guidage. L'§tape suivante 
92 assure la coordination et la supervision entre le 
guidage materiel et le guidage immat£riel. 
A l'etape 92, on utilise la courbe de la figure 6, sans 
valeur d'fechelle, qui pr£sente en abscisse 1 1 fecraseinent 
de l 1 ensemble galet-bras de suspension et en ordonn£e 
1" effort sur la suspension. Elle prisente quatre zones 
d 1 exploitation I a TV qui sont dSfinies de la manidre 
suivante : 

- La zone I correspond a la conduite manuelle ou 
assist§e du vehicule en dehors des murets. II n'y a 
pas de contact entre les galets et les murets. 

- La zone II correspond a la phase de guidage entre les 
murets ou le guidage immat6riel est prioritaire. 
L'appui des galets sur les murets est qualifie de 
nominal car l'§crasement des galets-bras de 
suspension engendre de faibles efforts sur le 
roecanisme de direction qui ne viennent pas perturber 
la regulation de la boucle d ' asservissement . 

- La zone III correspond a la phase de guidage on il y 
a cooperation entre le guidage immatferiel et la 
security matferielle. L'appui des galets sur les 
murets est qualifie de critique car l'ecrasement des 
galets-bras de suspension engendre des variations 
d 1 efforts qui agissent directement sur le mecanisme 
de direction et qui viennent s'ajouter aux consignes 
de regulation de la boucle d • asservissement • Les 
sorties possibles de cette phase sont les phases II 
et IV. 

- La zone IV correspond a la phase de guidage entre les 
murets ofc le guidage mfecanique est prioritaire, 
L'appui des galets sur les murets est qualifie de 
mScanique car l*ecrasement des galets-bras de 
suspension engendre des efforts importants sur le 
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m§canisme de direction qui viennent occulter les 
consignes de pilotage de la boucle de regulation 
d • asservissement. 
Dans le troisieme mode de realisation, 1 • equipement du 
5 v£hicule selon le premier mode de realisation est 
complete par quatre capteurs de proximite 52 qui sont 
disposes lateralement k 1 1 avant et k l'arri&re du 
vehicule et diriges vers les murets 18, 20. Ces 
capteurs permettent de calculer la position 
10 geometrique, le centrage et 1 'orientation du v&hicule 
par rapport aux murets et done d'anticiper les courbes 
et autres situations particulieres . 

La figure 7 est un diagramtne de f onctionnement de ce 
deuxieme exemple de realisation et seules les etapes 

15 qui sont diff#rentes de celles des precedents 
diagrammes seront decrites. II ne diffdre du diagramme 
de la figure 5 que par le test de validation de 
consigne 96 et 1 ■ ecretage de la consigne 97 si la 
consigne calcul£e 83 d&passe le domaine de validite 

20 dfefini par la position du vehicule* 

Les figures 8 et 9 sont des diagrammes de 
f onctionnement du syst^me de guidage selon l f invention 
dans le cas de la procedure d'alignement du vfehicule a 
l'entree du couloir de passage (figure 8) et de la 

25 procedure de f ranchissement d'une courte interruption 
des murets, par exemple pour un passage pieton (figure 
9). 

Pour I'entrfee dans le couloir, l'etape d'approche (100) 
peut etre faite en manuel ou en automatique au choix du 
30 chauf f eur/machiniste. A partir des conditions initiales 
du vfehicule 120, l'etape 101 initialise la procedure 
d'alignement du vehicule entre les murets. L'etape de 
test 102 valide ou non 1 1 initialisation de la procedure 
d*alignement du vehicule entre les murets. Si le 
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resultat du test est negatif, le systeme rend la main 
au chauffeur/machiniste qui realise lui-meme 
l'alignement. Si le test est positif, l'etape suivante 
103 consiste a calculer par l'etape 103a la trajectoire 
de consigne et a asservir par l'etape 103b cette 
trajectoire pour realiser 1' entree automatigue du 
vehicule dans le couloir. Les informations sur la 
dynamique du vehicule sont necessaires pour realiser 
l'etape 103. Un test de defaillance 104 permet de 
contrdler le bon deroulement de la procedure 
d'alignement du vehicule a 1' entree du couloir. Si une 
defaillance est detectee, le systeme rend la main au 
chauffeur/machiniste par l'etape 105. Si le test est 
negatif, l'€tape 106 assure l'alignement, condition 
necessaire pour atteindre le guidage mixte no du 
vehicule dans le couloir. 

Pour le franchissement d'un troncon avec interruption 
du couloir de murets (figure 9) , le vehicule est en 
guidage mixte no et la premiere etape ill consiste a 
initialiser la procedure de franchissement du troncon. 
L'etape de test 112 surveille les eventuelles actions 
du chauffeur/machiniste, tel que 1' arret du vehicule 
pour laisser passer un pieton. Si le resultat de ce 
test est positif, le systeme rend la main au conducteur 
par l'etape 105 pour que ce dernier puisse assurer le 
franchissement de ce passage. Si le resultat est 
negatif, la procedure est similaire a celle de la 
procedure d'alignement a 1» entree du couloir. 
La description de 1' invention qui a ete faite ci-dessus 
permet de definir un precede de guidage d'un vehicule 
de transport en commun qui, dans le cas de galets sans 
contact permanent avec les murets, comprend les e tapes 
suivantes consistent a : 
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(a) initialiser le guidage dit mixte 81 du v£hicule & 
l'aide dudit marquage optique cod£ 16 et dudit 
dispositif 22, 24, 26, 40 de detection et de 
command© , dds la detection du marquage optique 
code, 

(b) arrSter le guidage immatferiel 85 d&s que l f un des 
galets 4 2 vient en contact 84 avec le muret 
associe 18, 20, 

(c) modifier l 1 angle de braquage du v€hicule par 
1' intermedia ire d f au moins un bras 46 de maniere 
que le v€hicule suive le couloir defini par les 
inurets 18, 20, 

(d) effectuer le guidage manuel 86 du v^hicule par le 
conducteur du vehicule, et 

(e) revenir k l»6tape (a) a la demande du conducteur 
81. 

L'€tape (c) comprend les etapes suivantes consistant 
a : 

(c x ) detecter 84 le contact d'un des galets 42 sur le 

muret 18, 20 associe, 
(c 2 ) modifier 46 directement l 1 angle de braquage du 

vehicule, 

Dans le cas oil le systSme comprend, en outre, des 
capteurs de position latgrale 52, I'etape (a) comprend, 
en outre, les stapes suivantes consistant & : 
(a x ) calculer 95 la position du vehicule par rapport 

aux murets a partir des distances mesur£es par les 

capteurs 52 et, 
(a 2 ) valider 96 les signaux de commande du vehicule en 

fonction de la position calculfee du vehicule 

effectuSe par l'fetape (a x ) ♦ 
Dans le cas od le syst&me comprend des galets 42 en 
contact permanent avec les murets, le proc6d6 comprend 
les stapes suivantes consistant & : 
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initialiser le guidage mixte 81 k l f aide du 
marquage optique codS 16 et dudit dispositif 22, 
24, 2S, 40 de detection et de commande d6s la 
detection du marquage optique code, 

passer en guidage inixte avec une determination du 
guidage selon une loi prenant en coropte I 1 effort 
en fonction de l'£crasement de 1' ensemble 
galet-bras de suspension. 
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REVINDICATIONS 



1. SystSme de guidage pour v£hicule de transport en 
commun (10) sur une chauss€e caract€ris6 en ce gu'il 
comprend : 

- un marquage optique cod€ (16) qui est dispose sur la 
5 chauss^e pour dfefinir le trajet du v£hicule (10) et 

ses differentes caractSristiques, 

- un dispositif (22, 24 , 26, 40) embarqufe a bord du 
vehicule pour d^tecter le marquage optique cod6 et 
pour 6 laborer des signaux de commande du vShicule en 

10 vitesse et en direction de mani&re qu'il suive le 

trajet defini par le marquage optique code et 
respecte les caract6ristiques du trajet , 

- deux rourets (18, 20) disposes de part et d 1 autre du 
marquage optique cod6 (16) de maniere a dSfinir, sur 

15 des parties d§terminees du trajet, un couloir de 

passage pour le vehicule (10) dont la largeur 
correspond a l'6cart lateral maximal autoris§ du 
v&hicule par rapport au marquage optique cod£ (16) , 
et 

20 - des galets (42) supportes par des bras (44) 
sol ida ires du vShicule et coop€rant, d*une part, avec 
les murets (18, 20) et, d 1 autre part, avec la 
direction (50) du vehicule pour modifier 
6ventuellement 1* angle de braquage du vfehicule. 

25 

2* Systfeme de guidage selon la revendication 1, 
caract£ris& en ce que les bras (44) de support des 
galets (42) 

- sont solidaires de la direction par l f interm6diaire 
30 d 1 amort isseurs , 
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- sont munis de capteurs (48) pour d€tecter le contact 
avec les xnurets (18,20), et 

- sont disposes de mani&re a venir en contact avec les 
Biurets (18, 20) lorsque le vfehicule s'gcarte d'une 
certaine distance de sa trajectoire d6finie par le 
marquage code optique et ainsi modifier (46) 1» angle de 
braquage du v6hicule. 

3. Systfeme de guidage selon la revendication 2, 
caract£ris& en ce qu'il comprend, en outre, au moins 
deux capteurs (52) de position laterale du vehicule par 
rapport aux murets (18, 20) qui fournissent des valeurs 
de distance servant a calculer la position du v£hicule 
entre les deux murets et a valider les signaux de 
commande du vehicule en vitesse et en direction* 

4. SystSme de guidage selon la revendication 1, 
caracterise en ce qu'il comprend des galets (42) port£s 
par des bras de suspension (44) en contact permanent 
avec les murets (18,20). 

5. Proc6d6 de guidage d ( un vehicule de transport en 
commun sur une chauss£e pour mettre en oeuvre le 
syst&ne selon la revendication 2, caract6ris6 en ce 
qu f il comprend les etapes suivantes consistant a : 

(a) initialiser le guidage dit mixte (81) du vehicule 
a l'aide dudit marquage optique code (16) et dudit 
dispositif (22, 24, 26, 40) de detection et de 
commande, d&s la detection du marquage optique 
code, 

(b) arr§ter le guidage immat6riel (85) des que l'un 
des galets (42) vient en contact (84) avec le 
muret associe (18, 20), 
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(c) modifier l 1 angle de braquage du vehicule par 
1 • intermfediaire d f au moins un bras (46) de roanifere 
que le vfehicule suive le couloir d^fini par les 
murets (18, 20) , 
5 (d) effectuer le guidage manuel (86) du vehicule par 
le conducteur du vfehicule, et 
(e) revenir & l'€tape (a) a la demande du conducteur 
(81). 

10 6. Procede selon la revendication 5, caractferisS en ce 
que l*etape (c) comprend lee stapes suivantes 
consistant S : 

(c 1 ) detecter (84) le contact d'un des galets (42) sur 
le muret (18, 20) associe, 
15 (c 2 ) modifier (46) directement l'angle de braquage du 
vfehicule. 

7. Proc6d6 selon la revendication 5 ou 6 dans son 
application au systSme selon la revendication 3, 
20 caract€ris£ en ce que l'Stape (a) comprend, en outre, 
les Stapes suivantes consistant & : 

(a^ calculer (95) la position du v£hicule par rapport 
aux murets & partir des distances mesurSes par les 
capteurs (52) et, 
25 (a 2 ) valider (96) les signaux de commande du vehicule 
en fonction de la position calculee du vfehicule 
effectuee par l»§tape (a x ) • 

8- Proc6de de guidage d'un v6hicule de transport en 
30 commun sur une chaussSe pour mettre en oeuvre un 
syst&ne selon la revendication 4, caractferisfe en ce 
qu f il comprend les stapes suivantes consistant a : 
(a) initialiser le guidage mixte (81) a 1 9 aide du 
marquage optique cod6 (16) et dudit dispositif 
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(22, 24, 26, 40) de detection et de comroande des 
la detection du marquage optique cod£, 
passer en guidage roixte avec une determination du 
guidage selon une loi prenant en coiupte 1* effort 
en fonction de 1 • €crasement de l 1 ensemble 
galet-bras de suspension. 
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